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(57) Abstract: The inventive method for estimating the total mass of a motor vehicle consists in estimating the vehicle mass (M) 
by a recursive least squares algorithm. Said method involves a vehicle longitudinal acceleration computing (T cstimated ) according to 
QO a mndame ntal dynamic equation by analysing errors by means of an acceleration variation (5 estimated (AM,e,a)) caused by errors 
fS| comprising a variation (AM) error of the vehicle mass with respect to a predetermined mass, the declivity error (a) of a surface 
gj* on which the vehicle is placed and model (e) errors, said declivity (a) being delivered by a declivity sensor (23) or by declivity 
estimation means. 

m 

^ (57) Abrege : Procgde" d'estimation de la masse totale d'un v6hicule automobile, dans lequel l'on estime la masse (M) du v6hicule 
{v| par un algorithme de moindres carr6s rScursif. Le procedg comprend un calcul de racceleration longitudinale du v^hicule (y cst[m6e ), a 

Opartir de 1'equation fondamentale de la dynamique, par analyse d'erreurs, au moyen d'une variation d'acc^l^ration (8 cstim6c (AM,e,ct)) 
due a des 
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erreurs comprenant une erreur sur une variation (AM) de la masse du vghicule par rapport a une masse pre^&erminee, une erreur 
sur la d6clivit6 (a) de la surface sur laquelle est engage" le vShicule, et des erreurs de modele (e), ladite d6clivit6 (a) 6tant fournie par 
un capteur de pente (23) ou par des moyens d'estimation de declivity. 



